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Vorriclitung zur Er kennung einer Hindernisunterfahrt 
Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von einer Vorrichtung zur Erkennung einer Hindernisunterfahrt 
nach der Gattung des unabhangigen Patentanspruchs. 

Aus US-A-5,507,546 ist ein Unterfahrschutz fur einen Lkw bekannt. Nachteilig an einem 
solchen Unterfahrschutz ist, dass dieser als eine zusatzliche Gewichtsbelastung fiir den 
Lkw wirkt. Damit kann weniger Gtttermasse transportiert werden. 

Vorteile der Erfindung 

Die erfindungsgemafie Vorrichtung zur Erkennung einer Hindernisunterfahrt mit den 
Merkmalen des unabhangigen Patentanspruchs hat demgegenttber den Vorteil, dass 
nunmehr durch das Fahrzeug selbst, das die Hindernisunterdurchfahrt begeht, mittels 
einer Abstandssensorik diese Hindernisunterfahrt frUhzeitig erkannt wird. Damit kSnnen 
bereits sehr frtih SchutzmaBnahmen wegen der gefahrlichen Hindernisunterfahrt 
eingeleitet werden. Die Abstandsmessung braucht dabei nur im Wesentlichen vertikal 
ausgerichtet zu sein. Ebenfalls ist eine Ausrichtung sowohl in horizontaler als auch in 
vertikaler Richtung tnoglich oder aber in einem beliebigen Winkel zwischen der 
Horizontalen oder der Vertikalen, also geneigt. Daruber hinaus konnten dann 
Vorrichtungen zum .Unterfahrschutz bei Lkws entfallen, sodass hier die 
Gewichtsbelastung entfallt. 
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Durch die in den abhangigen Anspriichen aufgefuhrten MaBnahmen und Weiterbildungen 
sind vorteilhafte Verbesserungen der im unabhangigen Patentanspruch angegebenen 
Vorrichtiing zur Erkennung einer Hindernisunterfahrt moglich. 

Besonders vorteilhaft ist, dass die vertikale Abstandsmessung wenigstens eine Sende- 
/Empfangsstation aufweist. Diese Sende-ZEmpfangsstation kann Ultraschallsensoren oder 
Radarsensoren aufweisen. Auch ein Lidarsystem ist hier raSglich. Alternativ ist es 
moglich, dass ein Videosensor eingesetzt wird. 

Ein wesentlicher Vorteil ist, dass die Abstandsmessung an der StoBstange angeordnet ist. 
Dies ist der auBerste Teil, sodass sehr friihzeitig allein durch die Anordnung der 
vertikalen Abstandsmessung eine Lkw-Ufnterfahrt oder eine andere Hindernisunterfahrt 
erkannt wird. Insbesondere ist es durch die Abstandsmessung moglich, zwischen einer 
Unterfahrt beispielsweise unter einer Briicke oder unter einem Lkw zu unterscheiden, da 
die Abstande entsprechend anders sind. Die Gefahrdung bzw. die Auslosung von 
SchutzmaBnahmen fiir die Fahrzeuginsassen tritt erst ab einem solchen Abstand ein, der 
zu einer Gefahrdung durch das Hindernis fiihren kdnnte. Die Abstandsmessung kann 
dabei vorteilhafterweise an verschiedenen, voneinander beabstandeten Orten auf der 
StoBstange durchgefiihrt werden. Damit konnen Messfehler durch PJausibilisieruiig 
korrigiert werden. Auch wird hierdurch eine grSBere Genauigkeit erzielt. 

Die erfindungsgemaBe Vorrichtung ist derart mit einem Steuergerat fur Rtickhaltesysteme 
bzw. RUckhaltemittel wie beispielsweise Airbag, Gurtstraffer, Oberrollbiigel und 
dergleichen koppelbar, dass das Steuergerat die RUckhaltemittel in AbhMngigkeit von 
einem Signal der Vorrichtung ansteuert. D.h., bei einer Hindernisunterfahrt, die ein 
Hindernis erkennt, das zu einer Gefahrdung der Fahrzeuginsassen ftlhren konnte, kommt 
es zu einer entsprechenden Ansteuerung der ROckhaltemittel, die den entsprechenden 
Schutz bieten. • 

Die erfindungsgemaBe Vorrichtung kann insbesondere auch zur FuBgangersensierung " 
konfiguriert sein. Hierzu ist die erfindungsgemaBe Vorrichtung mit anderen SensorerTim 
Bereich der Frontpartie eines Fahrzeugs zu koppeln. Da hier vorwiegend 
Kontaktsensoren eingesetzt werden oder aber sogenannte vorausschauende Sensoren 
(PreCrash-Sensoren) besteht die Notwendigkeit eine eineindeutige Zuordnung zu einem 
FuBgangerunfall zu bekommen. Durch die erfindungsgemaBe Vorrichtung entsteht 
hieraus der Vorteil, ein angefahrenes Hindernis, wie z.B. Stossstange eines anderen 
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Fahrzeugs, Parkpfosten o.a. von einem FuBgangerzu separieren, also eine deutliche 
Reduzierung von Misuse-Fallen und somit zu unnotigen Reperaturkosten. Da die 
erfindungsgemaBe Vorrichtung ebenfalls im Bereich der StoBstange integriert werden 
kann, ensteht hieraus ein Mehrnutzen und somit eine deutliche Kostenreduzierung bei 
erhShter Funktionalitat, da bestehende Steuergerate fur die Datenerfassung herangezogen 
werden konnen und eine Auswertung ggf. stattfinden kann. 

Im weiteren ergibt sich daraus der Vorteil, daB ein friihstmoglichster Zeitpunkt fur die 
Aktivierung der Schutzmechanismen fiir den FuBganger aktiviert werden kann, da die 
Stossstange ein erster Kontaktpunkt zum Objekt darstellt. 

Die Abstandsmessung kann vorzugsweise auch Oder zusatzlich in der HeckstoBstange 
angeordnet sein, urn auch eine LKW-Unterfahrt durch eine Rtickwartsfahrt zu erkennen. 

Zeichnung 

Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung sind in der Zeichnung dargestellt und werden in der 
nachfolgenden Beschreibung naher erlautert 

Es zeigen Figur 1 eine Aufsicht auf die erfindungsgemaBe Vorrichtung, Figur 2 eine 
Seitenansicht der erfindungsgemaBen Vorrichtung und Figur 3 ein Flussdiagramm fiir ein 
mOgliches Verfahren im Steuergerat des RUckhaltesystems. 

Beschreibung 

Derzeit wird bereits in einigen Fahrzeugen eine Vielzahl von Riickliaitesystemen 
eingesetzt, die den Schutz der Insassen bei einem Unfall ermoglichen sollen. Vorwiegend 
sind hier Fahrzeug-Fahrzeug-Unfalle, Oberrollvorgange, Seiten-Crashes und andere 
Unfallsituationen abgedeckt. Eine Vielzahl von Sensoren findet hierfiir Anwendung, urn 
solche Unfalle zu erkennen. Die Sensoren sind im Wesentlichen dafur konfiguriert, dass 
sie kinematische GroBen wie die Beschleunigung erfassen. Bei einer zu hohen 
Beschleunigung Oder einer zu hohen Geschwindigkeit werden entsprechende Zundmittel 
geziindet. Aber auch Precrash-Systeme sind bereits bekannt. Dabei erfasst beispielsweise 
ein Radarsensor, der in der StoBstange in horizontal Richtung verbaut ist, die 
Umgebung und sol! zukunftige Unfallsituationen erkennen, wobei in Abhangigkeit vom 
Signal eines solchen Precrash-Sensors Riickhaltesysteme angesteuert werden. 



-4- 

R- 305151 



Ein anderes, weniger sicherheitskritisches System basiert auf der Ultraschallsensorik, die 
fur eine Einparkhilfe verwendet wird. Solche sogenannten „Parksensoren" unterstiitzen 
den Fahrer beim Einparkvorgang und geben ein Warnsignal bei einem zu knappen 
Abstand zu benachbarten Fahrzeugen oder anderen Hindernissen aus. Die Reichweite 
dieser Sensoren liegt bei 70 cm bis 1 m. Ein zukunftiges Ziel des passiven Schutzes ist 
der Ausbau des FuBgangerschutzes. Einige Strategien zum FuBgangerschutz warden 
bereits genannt, wobei vorwiegend kontaktbasierte Sensoren im Bereich der StoBstange 
eingesetzt werden. Aber auch radarbasierte Sensoren und andere Precrash-Sensoren 
konnen hier verwendet werden. 

Nachteilig ist jedoch, dass die genannten Sensoren keinerlei Wirkung bei sogenannten 
„Lkw-Unterfahrten« haben. Der Airbag ist hier meist wirkungslos, da zum einen der 
Masseunterschied extrem hoch ist und zum anderen wirken in diesen Situationen keine 
klassischen Ruckhaltemittel wie Airbag oder Gurtstraffer. Die Grtinde hierfur sind in den 
fehlenden Knautschzonen bei einem Lkw und die mangelhafte Obereinstimmung der 
Fahrzeugkonturen zu sehen. Bei einem Heckaufprall unterfahrt der Pkw mit seinem 
Frontbereich den Heckteil des Lkws. Bei Pkw-Pkw-Unfellen wiirde der Crash bei der 
StoBstange beginnen, jedoch nicht bei solchen Unterfahr-Crashes. Hier kommt der 
Erstkontakt mit dem Lkw in der Regel erst mit der Motorhaube. Damit ist eine sichere 
Auslosung der Ruckhaltemittel nicht mehr zeitlich machbar bzw. die entsprechende 
Sensorik liefert hierfur unzureichende Signale. 

Das Risiko, getStet zu werden, ist bei der Kollision eines Pkw mit einem Lkw dreimal so 
hoch wie bei einem Pkw-Pkw-Crash. Dabei kommen zwei Drittel der getSteten Pkw- 
Insassen bei Frontalzusammenstdflen mit der Lkw-Front urns Leben. 

ErfindungsgemaB wird daher vorgeschlagen, ein weiteres Eingabesignal ftlr 
Ruckhaltemittel zu erzeugen, das die generelle Unterfahrsensierung beinhalten soil. 
Dabei wird eine Abstandsmessung vorgeschlagen, die vertikal ausgerichtet ist, urn eine 
so'are Lkw-Unterfalirt zu erkennen. Daflir konnen Ultraschallsensoren oder auch 
radarbasierte Sensoren eingesetzt werden. Vorzugsweise sollen diese Sensoren im 
Bereich der StoBstange angeordnet werden. Es erfolgt also eine Abstandsmessung in z- 
Richtung. Die erfindungsgemaBe Vorrichtung soil derart gestaltet sein, dass sie moglichst 
Ober die gesamte StoBstange sensiert, urn auch bei einer schiefen Lkw-Unterfahrt eine 
moglichst fruhzeitige Erkennung dieser Unterfahrt zu ermSglichen. Oblicherweise wird 
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nun die Abstandsmessung, also die entsprechenden Sensoren, in vertikaler Lage verbaut. 
Dies hat zur Folge, dass die Sensierung in z-Richtung moglich ist. Bei normaler Fahrt ist 
in der Regel kein Hindernis im Bereich der StoBstange zu erfassen, sodass die Sensoren 
vorwiegend Nullsignale liefern. Sollte ein Hindernis oder ein Lkw in diesen Bereich 
kommen, so Iiefert der Sensor ein von Null unterschiedliches Signal. In Kombination mit 
weiteren Signalen von anderen Sensoren kann dann eindeutig festgelegt werden, welche 
entsprechenden Ruckhaltemittel zu zilnden sind. Die Verarbeitung geschieht 
vorzugsweise in einem Steuergerat, eine mogliche Auswertung ist jedenfalls auch in 
einem vom Zentralairbag verschiedenen Steuergerat moglich. Im Steuergerat eingelesene 
Signale werden dann in einem Algorithms entsprechend verarbeitet und entscheiden 
dann, welche Schutzmechanismen aktiviert werden sollen. 

Figur 1 zeigt eine Aufsicht auf die erfindungsgemMBe Vorrichtung. Eine StoBstange 12 ist 
an einen Langstrager 10 an beiden Seiten einer Karosserie befestigt. Die Langstrager sind 
durch einen Quertrager 1 1 miteinander verbunden. Die StoBstange 12 weist vier vertikal 
ausgerichtete Abstandsmessvorrichtungen 13 bis 16 auf. Diese 
Abstandsmessvorrichtungen sind hier radarbasiert. Alternativ ist es moglich, auch 
Ultraschallsensoren, Lidar- oder Videosensoren, die zur Entfernungsmessung konfiguriert 
sind, einzusetzen. Hier sind vier Sensoren eingesetzt. Dies ermoglicht eine besonders 
groBe Abdeckung bei der Abstandsmessung. 

Figur 2 zeigt eine Seitenansicht der erfindungsgemaBen Vorrichtung. Eine StoBstange 21 
ist an dem Fahrzeug 20 befestigt. Die Sensoren 23, wobei hier nur einer zu sehen ist, 
weisen eine Sensierungsumgebung 22 nach oben auf. Die Abstandsmessung selbst lauft 
nach den bekannten Verfahren bei Radarsystemen. 

Figur 3 zeigt in einem Flussdiagramm, wie die Sensordaten der erfindungsgemaBen 
Abstandssensorik in einen Auslosealgorithmus Eingang finden. In Verfahrensschritt 30 
werden die StoBstangensensoren ausgelesen und in Verfahrensschritt 32 werden diese 
Daten verarbeitet und erfasst. Die Daten werden dann in Verfahrensschritt 33 dem 
Auslosealgorithmus zugefuhrt. In den AuslSsealgorithmus gehen auch weitere 
Sensorsignale, die in Verfahrensschritt 3 1 gewonnen wurden, ein. Dazu zahlen Signale 
von Precrash-Sensoren, Beschleunigungssensoren und weiteren Sensoren wie 
beispielsweise FuBgangersensoren oder andere Verformungssensoren. Der Algorithmus 
ftlhrt dann in Verfahrensschritt 33 das Verfahren durch und bildet gegebenenfalls eine 
Ausloseentscheidung. Diese Ausl6seentscheidung wird in Verfahrensschritt 34 
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plausibilisiert, wobei auch hier Sensorsignale aus Verfahrensschritt 3 1 verwendet werden. 
In Verfahrensschritt 35 erfolgt eine Korrektur in Abhangigkeit von Plausibilierung, wobei 
in Verfahrensschritt 36 in einer Logik das AuslSsesignal mit den plausibilisierten 
Signalen verknupft wird. Dies ftihrt dann gegebenenfalls zur Auslosung der 
Rttckhaltesysteme in Verfahrensschritt 37. 
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Anspriiche 

1 . Vorrichtung zur Erkennung einer Hindemisunterfahrt, wobei die Vorrichtung in einer 
Fahrzeugfront derart angeordnet ist, dass die Vorrichtung mittels einer vertikalen 
Abstandsmessung (13-16) eine Hindemisunterfahrt erkennt. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die vertikale 
Abstandsmessung (13 - 16) wenigstens eine Sende-/Empfangsstation aufweist. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass die wenigstens eine 
Sende-/Empfangsstation als Ultraschallsensor oder Radarsensor ausgebildet ist. 



4. 



5. 



7. 



Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die vertikale 
Abstandsmessung (13-16) wenigstens einen Videosensor aufweist. 

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Abstandsmessung an der StoBstange (12, 21) angeordnet ist. 

Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass die Abstandsmessung 
(13 - 16) an vier voneinander beabstandeten Orten auf der StoBstange (12) 
durchgefuhrt wird. 

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Vorrichtung derart mit einem Steuergerat fur Ruckhaitemittel koppeibar ist, 
dass das Steuergerat die Ruckhaitemittel in Abhangigkeit von einem Signal der 
Vorrichtung ansteuert. 
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Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Vorrichtung zur FuBgangersensierung konfiguriert ist.. 

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Abstandsmessung ( 1 3-1 6) in der HeckstoBstange angeordnet ist. 
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Vorrichtung zur Erk ennung einer Hindernisunterfahrt 
Zusammenfassung 

Es wird eine Vorrichtung zur Erkennung einer Hindernisunterfahrt vorgeschlagen, die an 
der Fahrzeugfront angeordnet ist. Die Vorrichtung erkennt mittels einer vertikal 
angeordneten Abstandsmessung eine Hindernisunterfahrt. Zur Abstandsmessung konnen 
Radar- oder Ultraschall- oder Videosensoren eingesetzt werden. 
(Figur2) 
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30— - Stossstangensensoren 1 ... n 



31 H— PreCrashsensor, 

Beschleunigungssensoren 

u.a. Sensoren 
(z.B. Fussgangersensoren) 



Fig. 3 
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